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の変化を調べた。その結果、 GIE は、各ノミラメータ変化に対してほぼ球になり、 GDE と GSE は、形
を変化させることが明らかになった。それぞれの楕円体がほぼ球の場合は、外力の作用線方向と接触




GIE は作業領域の全体で球になり、 GDE と GSE は、作業領域の中心では球となるが、作業領域の周
辺では等方性が失われることが明らかになった。さらに各楕円体の特性を利用した応用を考えた。







第 3 章では、 6本の空気圧アクチュエータによって駆動される Stewart プラットフォームを、百me































である T 型と Rod 型を導出した。作業領域のシミュレーション結果、 Rod 型は並進運動が重要な場
合に、 T 型は回転範囲が重要な場合に有効であることが明らかになった。
第 5 章冗長ワイヤ駆動ロボット WARP の設計
冗長ワイヤ駆動ロボット WARP(Wirepuller-Arm-driven Redundant ParalleD マニヒ。ュレータは、
食品などの軽量な物品を高速に搬送できる最適な新しいロボット機構である。 WARP マニヒ。ユレータ
は、第4章で導出した作業領域が大きく取れる T型を基本デザインとして、 8 個のモータの先端にア












第 6 章 ノミルーンケーブノレ駆動ロボット
大規模災害時、上空より情報を収集することにより、被災者を早急かっ安全に捜索、救助する目的
のため、バルーンケーブル駆動ロボットを開発している。バルーンからつり下げられているセンサー
ユニット (SU) に、情報収集のため各種センサ類が設置され、 SU は地上に配置されたアクチュエー
タユニット (AU) から伸び、た三本のケープ、ルと接続され、三本のケーブルの長さを制御することに
より SU の位置が制御される。バルーンケーブル駆動ロボットは、離れた場所にあるオペレーション
ユニット (OU) から遠隔に操作できる。バルーンは風の抗力の影響を大きく受けるため、 SU の位置
姿勢が大きく変化する。正確な情報収集を行うためには SU の位置姿勢を安定に制御する必要がある。






1. エンドエフェクタが外部と接触する作業について、一般化慣性楕円体 (GIE) 、一般化粘性楕円












































第 5 章では，第 4 章で導出した最適なワイヤ配置である T型を基本とした冗長ワイヤ駆動ロボ
ットを製作し，作業領域が大きく取れることを実証している。製作したロボットは，アームの先
端にワイヤを接続し，アームの回転により， トラベリングプレートの位置姿勢を制御する新しい
機構である。また運動学パラメータのキャリプレーション方法も提案している。
第 6 章では，バルーンケーブノレ駆動ロボットの姿勢安定性について，バルーンとセンサユニッ
トを接続するケーブルの本数を変化させることにより実験的に考察している。この成果は，実用
上有益である。
第 7 章は結論である。
以上要するに本論文は，パラレルメカニズムの機構設計法と制御法を詳細な研究により明らか
にしたもので，応用情報科学およびロボット工学の発展に寄与するところが少なくない。
よって，本論文は博士(情報科学)の学位論文として合格と認める。
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